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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨
ロボットアームの応用分野の拡大と高速高性能化の要望にともない,そのリンクや関節のたわみが無視
できなくなりつつある｡ 本論文はこのようなアームの柔軟性を考慮に入れたロボットアームの軌道制御の
研究に関する成果をまとめたもので,得られた主な成果は以下の通りである｡
1.マクロ･マイクロシステムと呼ばれる,フレキシブルアームの先端に小型で高剛性のアームをつけた
構造のシステムに対して,手先位置と接触力を制御するための,準静的制御と動的制御の2つの制御別を
提案した｡実験によって,低速動作に対しては準静的制御でも十分.であるが,高速時には動的制御が有効
であることを確認した｡
2.フレキシブルアームの軌道制御における内部安定性に関して,フレキシブルアームのみのシステムと
マクロ･マイクロシステムを比較し,フレキシブルアームのみでは内部安定性と正確な手先追従を両立さ
せることは出来ないが,マクロ･マイクロシステムにおいては可能となることを示し,そのための新たな
動的軌道制御別を提案した｡
3.上述の動的軌道制御別を手先位置と接触力のハイブリッド制御の場合に拡張し,この制御別の有効性
を実験により確認した｡
4.加工機械等の剛性不足の問題に対処することを目的として,柔軟関節を有する直交型ロボット機構に
対する1つの軌道制御別を提案し,これにより高精度な軌道追従が実現できることをシミュレーションに
よって確認した｡
以上要するに,本論文はリンクや関節に柔軟性を有するロボットマニピュレータに対して,その手先位
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置の目標軌道への追従や,マニピュレータが他の物体と接触して移動する場合の手先位置および接触力の
目標軌道-の追従を,安定性を確保しつつ高速高精度に実現するための制御別の確立をはかったものであ
り,学術上,実際上寄与するところが少なくない｡よって,本論文は博士 (工学)の学位論文として価値
あるものと認める｡ また,平成9年 1月22日,論文内容とそれに関連した事項について試問を行った結果,
合格と認めた｡
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